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L' invention conceme un proc€d€ de cotranande d'une 
chaine de traction H variation continue d'un v^hicule 
automobile . 

De fagon connue, comme cela a St4 represents k la 
Figure 1, la chaine de tract ion 1 conporte \m ensemble - 
moteur 2, un. variatexir de vitesse 4 et Tin ensemble de roues 
mot rices 6. '. 

La chaine.de traction ' 1 comport e en outre un certain 
nombre d'61€raents de transmission, en particulier un arbre 
de sortie moteur 8 transmettant un mouvement de rotation de 
la sortie de I'enserrdDle-moteur 2 au variateur 4, ainsi qu'un 
arbre de roue 9 transmettant le mouvement de rotation en 
sortie du variateur ; ■4: a 1' ensemble de roue motrice 6, par 
1 ' intermSdiaire d'iis^ents de transmission, non reprSsentes. 
mais bien connus dans^vi ';gt jat de la: :technique . - 

; ; En vue d' all^§^r ■ la. '.descriptibn qui va suivre, .pjEi 
dSsignera 1' ensemble -moteur-- paa} lej'tfernie « motl^xlr », .gtarit 
entendu que.. 1' ensemble -moteur. 2 ; .peut a.tre cohstituS k''uli 
moteur. de type thermique seal, .mails' Sgalement de fmoteurs. de 
types diffSrents ou encore d'une assoeiaj^ion de plusieurs 
moteurs, pai: exemple d-'xm- nioteur therrtd^que . et d'^^ moteur 
Slectrique dans le cas de vShicules. hydrides . ' 

De mSme, on a represents 1' ensemble de " roues 
motrices 6 par I'une de ses roues motrices, Stant entendu 
que 1' ensemble de roues motrices 6 comporte le plus souvent 
deiix ou quatre roues. 

Les elements de transmission qui n'ont pas 
d' influence sur I'exposS de 'l'' invent ion n'ont pas €t& 
representes sur le sch§ma de la Figure 1. 

Le variateur 4 est adapts pour modifier de fa<?on 
continue le rapport des vitesses de rotation de 1' arbre de 
roue 9 et de 1' arbre de- sortie moteur 8, ce rapport Stant 
directement liS au rapport de dSmultiplication L, qui donne 
le rapport de la vitesse V du vShicule sur la vitesse de 
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rotation <o de I'arbre de sortie tnoteur 8, ou regime moteur, 
par une fonction continue, 

Le pilotage du regime moteur et du variateur 4 est 
assurS par une fonction dans un calculateur 11 (par exenple 
5 le calculateur associS au tnoteur thermique, ou le 
calculateur de « boite de vitesse ou un autre calculateur 
du v^hicule) . Celui-ci regoit \in certain noitibre 
d' informations relatives au f onctionnement du vShicule, et 
notamtnent de la cha£ne de traction et de la commande 
10 d' acceleration actionn^e par le conducteur. II 6met en 
r^ponse, respectivement vers le moteur 2 et le variateur 4, 
des signaux de commande C2, C4 signif icatif s respectivement 
d'line consigne de couple moteur, et d'une consigne de 
demultiplication ou de rapport de vitesse de rotation. 
15 Le v^hicule comport e un certain nonibre de capteurs 

et/ou de modules de calcul permettant d'estimer les valeurs 
d'\m ensemble de variables correspondant aux informations ^ 
foumir au calculateur 11 pour piloter le moteur 2 et le 
variateur 4. En particulier, le v^hicule peut §tre pourvu 
20 d'un capteur de position de la pgdale d' acc^lSrateur, adapts 
pour foumir au calculateur 11 1' estimation de la valeur de 
la variable de commande d' acceleration Pi, expritnant par 
exemple un pourcentage d' enf oncement de la pgdale 
d' acceleration par rapport a sa course totale. 
25 On dispose egalement sur le vehicule d'un capteur de 

Vitesse du vehicule qui fournit au calculateur 11 une 
estimation de la valeur de vitesse du vehicule V, 

Des moyens d' estimation de la valeur de la vitesse 
de rotation co de I'arbre de sortie moteur 8 sont ggalement 
3 0 pr^vus , pearmet tant de f ournir 1 ' information correspondant e 
au calculateur 11. 

On connait dans I'itat de la technique des precedes 
de commande de chaxne de traction a variation continue, dans 
lesquels on definit un intervalle de temps el^mentaire ti 
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et/ ^ chaque instant correspondant & chaque inteirvalle de 
temps elementaire : 

on estime . la valeur d'une variable de cominande 
d' acceleration ; 
5 on estime la. valeur de la yitesse du vehicule ; 

on* estime la valeur de la vitesse de rotation de 
I'arbre de sortie moteur ; et . 

I . . . : ' 

• : • : . . • . ■ • ! ' 

on commande la vitesse ■ de xotation de I'arbre de 
sortie moteur (ou le rapport de ' demultiplication du 
10 variateur) en fonction desdites valeurs estim^es. 

Les strategies de pilotage utilisSes dans ■ les 
proc6d6s de commande connus conduisent parfois a des 
performances d'excellente quaj.ite d'une part en teirme 
' d' optimisation de la consommation energetique,. et 'd' autre- 
15 part : en terme de tradii.ctipn de la volonte du " conducteur en/:. 
: vitessp du vehicule ^fcJ;. coup lei a la rbiie. Ces strategies : de^ 
pilotage se prespntertt sous la', f 6fme Ide; carto^x^ajjhies pr^ 

' : J ' J ^ • ' -i;! i • ' .. • * ' • • a * 

enregistrees. ' ; ^^'j V ' ' i . 

. :^®variche, les proc€des; connus prbdtiisent dea.- 

20 • sensations mal* . acceptees par le s . cdndiic t^^^ en parti duller.' 

•la sensation de patinage due • aiix ;;'e;voiution^ relatives du ; 
regime moteur et de .la vitesse du vehicule. On constate en 
outre des variations frSquentes et importantes du regime 
pour de faibles variations de la position de la pedale 

25 • d'acc6ierateur. 

Un: defaut extr§mement important des chaines de 
traction a variation continue, fonctionnant suivant les 
precedes precites, consiste, dii fait des inconvenients cit^s 
plus haut, dans les nuisances acoustiques, dues aussi bien 

30 au niveau sonore atteint/ qu'au decalage entre 

« I'attente » des utilisateurs et le bruit g6n€x€ par le 
moteur . 

L' invention se fixe comrae objectif principal de 
remedier aux inconvenients pr^cites, en proposant un procSde 
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de commande du type decrit prec^detnment , qui permette de 
ramener les sensations de patinage, les variations de regime 
moteur et les caract^ristiques acoustiques, dans des 
dotnaines proches de ce\ax correspondant aiax chaines de 
traction de type classique (notarament a changement de 

rapport manuel) . 

A cet effet, suivant 1' invention, on realise la 

coiranande de la fagon suivante : 

- on determine un mode de fonctionnement parmi un 
mode perroanent et un mode trans itoire, en fonction d'un 
ensemble de variables comprenant lesdites valeurs estimees ; 

- on corrige la valeur de vitesse de rotation de 
I'arbre de sortie de sorte que 

. si le mode d^termin^ est le mode permanent, la 
15 moyenne glissante du rapport de d^multiplication sur une 
pgriode de plusieurs intervalles de temps 61€mentaires, est 
comprise entre une premiere valeur de seuil negative et une 
deiaxidme valeur de seuil positive ; 

. si le mode d^terraing est le mode transitoire, 
ladite moyenne glissante du rapport de d^multiplication est 
en dehors de la plage de valeurs d^finie par les premidre et 
deuxidme valeurs de seuil . 

Suivant d'autres caract^ristiques du proc€d6 selon 

1' invention : 

la premiere valeur de seuil est, en valeur 

absolue, ^gale a la deuxieme valeur de seuil ; 

- la p^riode est d'une dur€e superieure & 1 seconde, 
et la premiere valeur de seuil et la deuxieme valeur de 
seuil sont, en valeur absolue, comprises entre 0,35 et 0,45 

30 km/h par 1000 tr/min/sec ; 

- on limite la durSe d'une phase en mode transitoire 
a une valeur conprise entre xine troisiSme et une quatrieme 
valeurs de seuil ; 
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- la troisieme valexir de seuil est sensiblement 
egale ^ 0,3 seconde ; 

- la quatridme valeur de seuil est sensiblement 
6gale k 0,7 seconde ; 

on limite la valeur . absolue de la variation 
moyenne du - rapport de dSmultiplicatiohv . sur \ine phase de 
fonctionnement en. m6de' -itremsitoire. comprise entre deux 
changements de. modes cons^cutifs, .a une valeur comprise 
entre une . cinquidme et une sixidme yaleurs de seuil 
positives / ' " 

- lors du changement de mode initial de la phase de 
fonctionnement en mode transitoire, on determine le sens de 
variation du rapport de d^multiplication et : 

. si le sens :de variation est positifi on affecte 
une ^premiere et une deuxieme vale^rs fixes respect ivement a 
la /cinquigme valeur 'V/iSib seuil.. et a. la, sixiSme valeur de 
seual -v'.' ' ' • ^^^--^ • ' 5 i 

? ; ^ • . si le sens d® variatidn.';est. n^gatif;, pn af'fecte 
unev troisidme et^'.une - quatridrae valeurs : fixes refepectivement ' 
a la 'ciriquidme' valeiir de seuil. etj:.a ia sixidme valeur. de- 
•seuil ; .V-;; *. ' ' . ' V / 

la premiere valeur fixe est superieure h la 
troisieme valeur fixe, et la deuxieme valeur fixe est 
superieure a la quatrieme valeur fixe ; 

- la premiere valeur fixe est sensiblement 6gale a 
35 km/h/1'000 tr/min ; ' 

- la . deuxieme valeur fixe est sensiblement egale a 
80 km/h/1000 tr/min ; 

- la troisieme valeur fixe est sensiblement egale §. 
25 km/h/1000 tr/min ; 

- la quatrieme valeur fixe est sensiblement egale a 
50 km/h/1000 tr/min ; 

- si le mode determine est le mode permanent, on 
limite 3l chaque instant la valeur du rapport de 
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demultiplication dans \ine plage de valeuurs Gentries sur une 
valeur moyenne 6gale au rapport de demultiplication a 
1' instant initial de la phase de fonctionnement en mode 
permanent, augment^e du produit de ladite variation moyenne 
5 par iinit6 de temps, par la p^riode de temps entre ledit 
instant initial et 1' instant consid6r6, ladite plage 6tant 
d' amplitude pr^d^terminie ; 

- ladite amplitude est sensiblement Sgale ^ 50 

tr/min ; 

IQ - la variable de commande d' acceleration repr^sente 

la position de la pSdale d' acceleration ; 

- on estime la pente de la route et 1' ensemble de 
varieJDles con^rend la valeur de pente estimee ; et 

- on definit une periode de determination de mode, 
15 et on determine que le mode de fonctionnement est le mode 

transitoire dans I'un au moins des cas suivants : 

sur ladite periode de determination de mode, la 
variation de la valeur de vitesse et la variation de la 
valeur de pente sont, en valeur absolue, inferieures ^ des 
20 valeurs de seuil respectives predetenninees, et la variation 
de la valeur de la variable de commande d' acceleration est, 
en valeur absolue, superieure a une valeur de seuil 

predeterminee ; 

sur ladite pgriode de determination de mode, la 

25 variation de la valeur de la variable de commande 
d' acceleration et la variation de la valeur de pente sont, 
en valeur absolue, inferieures a des valeurs de seuil 
respectives predeterminees , et la variation de la valeur de 
Vitesse et, en valeur absolue, superieure k une valeur de 

30 seuil predetermine ; et 

sur ladite periode de determination de mode, la 
variation de la valeur de la variable de commande 
d' acceleration et la variation de la valeur de vitesse sont, 
en valeur absolue, inferieures k des valeurs de seuil 



respect ives pr€d6termin€es, et la variation de la valexir de 
pente est, en valexu: absolue, supSrieure a ume valeur de 
seuil pr^diterminSe . 

Ii' invention va maintenant Stre dScrite avec plus de 
5 details en se r€f€rant a la Figure. 2, representant vm graphe 
d' Evolution, danis le teirps du rapport - de dSmultiplication 
6gal au rapport ^e la ; vi.tesse, lin§aire du vShicule V sur la 
Vitesse de rotation -co de "I'arbre de ' sortie moteur, dans le 
cas d'un proc4dg conforme ^ 1' invention. . 
10 En se ref grant a nouveau a la Figure 1, on 

tnentionnera que le nipde de realisation de 1' invention qui va 
€tre decrit a present consiste en un procgd^ de commande 
utilisant des var^u^g estip^es • a chaque instant ti des 
variables Pi, a (oS^^.L.), .V d^crites prgc^demment , ainsi. 
15 qu'une variable de ','^^iate ." Pa reprSsentant la pente de . la-- 
: route.; Cette variabl^';;JP2 . est estimee ^lu moyen .d'-un capteu£^y 
6u[de:tout moyen. de c^'icul adapt.gy .jqui\'ne font; 'pas I'pbj'et* 
' (l' invention fet qui ne serortt-. dpnc pks d6ci:±ia plus eri' 
; detail.. ' ' ■. ; • ' ; ■. 

L'ensetnbie de. varia^jies peut.';' ; ;#galemeh^ ne pas- 
comporter ■'la variable mesur€e de ■d^Tnultiplication L. 

•On associe certaines phases de f onctionnement du 
variateur k un mode de f onctionnement soit « permanent », 
soit « transitoire 5e> , 
2^ En effet, le calculateur 11 fonctionne en utilisant 

des cartographies adapt^es pour faire fonctipnner le moteur 
2 et le vairiateur . 4 suivant d^s modes que I'on peut 
assimiler respect ivemerit a .des modes avec rapport de 
d^multiplication constant, et de changement de rapport, tels 
que dSfinis dans le cas d'une chaine de traction de type 
classique, H rapports discrets. 

Un mode permanent, correspondant H un mode de 
rapport fixe ou impost, se caractSrise par un intervalle de 
temps pouvant §tre relativement long Ti, Ta et une faible 



30 



variation, sxir cet intervalle de temps, de la 
dimultiplication L. 

Un mode de transition, comparable h vn mode de 
changement de rapport se caractSrise par une phase To de 
dur^e relativement courte, et une variation iinportante du 
rapport de d^multiplication L. 

S\ir la Figure 2, on a represents une premiere phase 
Ti et une deuxidme phase T2 a rapport impost, separies par 
une phase de changement de rapport To. 

La transition de la premiSre Ti a la deuxidme T2 de 
ces trois phases peut s'assimiler k un changement de rapport 
de Vitesse, tel que dSfini dans le cas de rapports discrets, 
• d'un rapport de vitesse donnS a un rapport infSrieur. 

Dans le procSdS suivant 1' invention, on determine a 
chaque instant ti correspondant a un intervalle de temps 
SlSmentaire du calculateur 11 le mode de f onctionnemenf de 
la chalne de traction 1 parmi les deux modes permanent et 
transitoire. 

L' intervalle de temps Slementaire ti Stant 
typiquement de I'ordre de la dizaine de raillisecondes 
(typiqueraent 10 ms.), on dSfinit une pSriode d' amplitude 
beaucoup plus importante, par exen^le de I'ordre de la 
seconde, au terme de laquelle on dSfinit le mode de 
fonctionnement en cours, par analyse de certaines des 
variables Px, P2, <o (ou L) , V fournies au calculateur 11. 

Une option de strategic consiste par exemple a 
determiner que le mode de fonctionnement est le mode 
transitoire dans I'un au moins des cas suivants : 

(i) Si, sur ladite pSriode de determination de mode, 
la variation de la valeur de vitesse V et la variation de la 
valeur de pente P2 sont, en valeur absolue, inferieures & 
des valeurs de seuil respectives prSdeterminees , et la 
variation de la valeur de la variable de commande 



d'acc§l§ration Pi est, en valeur absolue, sup^rieure a une 
valeur de seuil pr6d6terminee . 

Ce cas correspond a des conditions de vitesse et de 
pente quasitnent constantes, et a une variation important e et 
rapide de la position de.- la . pedale d' acc61erateur • Cette 
situation peut conduire a un non- respect des conditions 
pr^defiriies dans ; les-; ;; cartographies d' optimisation du 
fonctionnemeht du moteur 2 et du variate\ir 4, du fait de 
1' inert ie du vehicule et de la chaine de traction. 

(ii) Si, sur ladite pSriode de deterrnination de 
mode, la variation de la valeur de la variable de commande 
d' acceleration Pi et ,1a variation de la valeur de pente P2 
sont, en valeur absolue, infirieures k des valeurs de seuil 
respect ives predetermlnges, et la variation de la valeur de. .. 
Vitesse V est, en valeur absolue, 'superieure a une valeur de*:- 

seuil prSdStermin^e • • : » . ' . . ^ , 7. 

: ; - ; • • . ' : \ '.■ • " i ' 

'. » ! . . • r*i t . ' • : 

. ■ Ce cas correspond * a des* conditions de 'position 'de'J • 
pSd^l^ d' accelSrateur et de pente: :quasiment consta-ntes, ; et ; J 
uhe'". yariatioii, cie: vitesse iraportante; , par' exemple ' supSrieure 'I 
a 20km/h.. ' ' -- ... i^--;- 

(iai') Si, sur ' ladite p4.ric>de .de d^tetminatiori de 
mode, la variation de la valeur de la variable de commande 
d' acceleration Pi et la variation de la valeur de vitesse V 
sbnt, en valeur absolue, infSrieures a des valeurs de seuil 
respectives predeterminges, ,et la variation de la valeur de 
pente P2 est, en valeur absolue, superieure a une valeur de 
seuil pr^deteirmin^e . 

Ces conditions correspondent a une position de la 
pSdale d' acc616rateur et une vitesse du vehicule V quasiment 
constantes, et a une variation de pente important e, par 
exemple superieure a 4%. 

Lorsqpie le mode de f onctionnement est determine, le 
calculateur 11 corrige la valeur de vitesse de rotation co de 
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I'arbre de sortie 8 du moteur 2, en agissant sur celui-ci de 
la fagon suivante : 

. si le mode d^terminS est le mode permanent, la 
moyenne glissante L' du rapport de d^multiplication L sur 
line periode T de plusieurs intervalles de temps 616mentaires 
ti, est comprise entre une premiere valeur de seuil Si 
negative et une deuxiSme valeur de seuil S2 positive ; 

si le mode determine est le mode transitoire, 
ladite moyenne glissante L' du rapport de demultiplication L 
est en dehors de la plage de valeurs definie par les 
premiere Si et deuxieme S2 valeurs de seuil . 

La periode T sur laquelle on realise la moyenne 
glissante est de pr6f6rence d'une duree superieure a 1 
seconde, en restant de I'ordre de la seconde. 

En supposant, que 1' Evolution du rapport de 
demultiplication L avec le temps t, peut Stre reprSsente, 
comme cela a 6t6 fait en Figure 2, par une courbe moyenne 
lin^aire par morceaux, dont chaque segment de droite 
correspond cL une phase de f onctionnement suivant I'un des 
deux modes predSfinis, chaque segment de droite 
correspondant a des phases en mode permanent Ti, T2 presente 
une pente moyenne L' comprise entre les valeurs de seuil Si, 
S2 citees precedemment . 

Par exemple, la premiere valeur de seuil Si et la 
deiixieme valeur de seuil S2 sont, en valeur absolue, 
comprises entre 0,35 et 0,45 km/h par 1000 tr/min/sec. 

De preference, ces valeurs de seuil Si, S2 
d^ finis sent une plage admissible de preference egale a 
1' intervalle[-0,4 ; 0,4]. 

Une autre caractSristique importante du procSdS 
conforme S 1' invention consiste Sl limiter 1' amplitude, en 
duree Ato et en variation de demultiplication ALo, d'une 
phase de f onctionnement transitoire Tq. 
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En particulier, on limite la durSe Ato d'line phase en 
mode transitoire To S ixne valeur cotnprise entre line 
troisidme S3 et \me* quatriSme S4 valeurs de seuil. 

5 De preference r la troisieme valeixr de seuil S3 est 

sensiblement' egale & 0,3 secondes, et la quatridme valexir de 
seuil S4 est sensiblepr\ent §gale a '0,7. secondes. 

En phase de f onctionnement suivant le mode 
transitoire To comprise entre deiox changements de modes 

10 consecutifs, on limite la valeur absplue de la variation 

I. * 

tnoyenne ALq du rapport de d€jnultiplication, a une valeur 
comprise entre une ci^quidme S5 et une sixieme Sg valeurs de 
J seuil positives. . ' 

liors du charigfement: de mode initial de ' la phase de 
15 f onctionnement en mod^ transitoire/ on determine le sens, dd 
• var:iation du rapport cj^; demultiplicatioh L et i '- ' 

■■ \ ' - si' leijyS^ns "de variation est ^' posit if : on affecte' 
'\ unej piremiere et .une deuxieme valeurs fixes respect ivement a 
la ciiiquieme valeur de. seuil .S5 et- la sixieme valeur de 
20 seuil ^S6 ; ' .-^i'v v' . ' . • ' • 

si le. sens de variation :'dst h^gatif, on affecte* 
une troisieme et une- quatridme valeurs fixes respect ivement 
S ia cinqui^me valeur de seuil S5 et ^ la sixieme valeur de 
seuil Sg. 

25 Par exemple, la premiSre valeur fixe est 

sensiblement Sgale a 35 km/h/lOOO tr/min,. la deuxiSme valeur 
fixe est sensiblement #gale II 80- km/h/lOOO tr/min, la 
troisieme valeur de seuil. fixe est sensiblement egale a 2 5 
km/h/lOOO tr/mirt, et la quatridme valeur fixe est 

30 sensiblement 6gale a 50 km/h/lOOO t/min. 

Ainsi, 1' amplitude admlse du saut de 
demultiplication dans le cas assimile a un passage de 
rapports en r^trogradation est plus limitee que celle 
correspondant ^ un passage au rapport superieur. 
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Enfin, une autre caractSristique iniportante du 
proc6d§ confortne S 1' invention cons is te a adtnettre de 
faibles variations, lors de phases Ti, T2 en mode permanent, 
de la d€multiplication rSelle L autour du segment de droite 
reprSsentant 1' Evolution moyenne de la d€multiplication L. 

Cela revient k limiter, a chaque instant, la valeur 
du rapport de dSmultiplication L dans une plage de valeur s 
Gentries sur une valeur moyenne egale au rapport de 
d^multiplication k 1' instant initial de la phase de 
fonctionnement en mode permanent, augment^e du produit de 
ladite variation moyenne par unite de temps L' , par la 
periode de temps entre ledit instant initial et 1' instant 
considere, ladite plage Stant d' amplitude E predeterminee . 

L' amplitude E predeterminee peut etre fixe ou donnee 
par une cartographie a deux entrees constitutes, par 
exemple, de la valeur du couple -moteur, et de la valeur du 
regime - moteur . 

L' amplitude admise au cours du segment d' evolution 
moyenne du rapport de d^multiplication est de preference de 
I'ordre de 20 a 100 tr/min. , et si 1' amplitude est 
constants, de preference egale 50 tr/min- 
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REVENDICATIONS 
1. Proc6d6 de coinmande d'une chaine de traction a 
variation continue, d'un vShicule automobile, ladite chaine 
de traction (1) cornportamt un ensemble inoteur (2) dont 
I'arbre de sortie (8) entraine. un arbre de roue (9) par 
1' intentiSdiaire d'un variateur (4) adapts pour modifier de 
fagon continue le' rapport des -vitesses de rotation de 
I'arbre de roue ; (9) et de I'arbre de sortie moteur (8), 
proc^de dans lequel on d4.fi nit un interval le de temps 
416mentaire (ti) , . et sur chaque intervalle de temps 
^lementaire : 

on estime . la yaleur d'une variable (Pi) de 
commaride d' acceleration ; - . ' 

. - on estime yaleur de la Vitesse du vShicule. 

(V) i . . . \ . -^K 

/■ : - on estime la vyaleur, de la vi't^sse de rotation (cof 
de I'iarbre de' sprtie moteur (8) : j; * • . i 

[ \ . - :On' cbtranande la Vitesse ';ld'e= rotation {©) 
de sortie tnbteu?: (8) en fonction" desdites valeurs estimees 

(Pi, y). (£)) ;, • .;•;/ V' ■/t^-.-r: ■'• .'^ 

le'dit precede etarit ca.racterise ' eh de qu'on realise 
ladite commande de la fagon suivante : 

- on determine un mode de f onctionnement parmi un 
mode permanent et un mode transitoire, en fonction d'un 
ensemble . de variables comprenant lesdites valeurs 
estim6es{Pi, V, co) ; 

- on corrige ;la yaleur de vitesse de rotation (o)) de 
I'arbre de sortie de sorte que 

si le mode determine est le mode permanent, la 
moyenne glissante (L') du rapport de demultiplication (L) 
sur une periode (T) de • plusieurs intervalles de temps 
el^mentaires (ti) , est comprise entre une premiere valeur de 
seuil (Si) negative et une deuxidme valeur de seuil (S2) 
positive ; 



,1 ; , : 

de 1 ' arbre 
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, si le mode d6termin6 est le mode transitoire, 
ladite moyenne glissante (L') du rapport de dSmultiplication 
(L) est en dehors de la plage de valeurs d6finie par les 
premidre (Si) et deuxieme (S2) valeurs de seuil. 

2. Proc6d6 de commande suivant la revendication 1, 
caractSrise en ce que la premiere valeur de seuil (Sx) est, 
en valeur absolue, ggale §1 la deuxieme valeur de seuil (S2) . 

3 . Procede de commande suivant la revendication 1 ou 
2, caract6ris6 en ce que la p^riode (T) est d'une duree 
superieure ^ 1 seconds, et la premiere valeur de seuil (Si) 
et la deuxieme valeur de seuil (S2) sont, en valeur absolue, 
comprises entre 0,35 et 0,45 km/h par 1000 tr/min/sec. 

4. Proc6d6 de commande suivctnt I'une quelconque des 
revendications 1^3, caracteris6 en ce qu'on limite la 
duree (ATo) d'une phase en mode transitoire (T©) ^ \ine 
valeur comprise entre une troisieme (S3) et une quatrieme 

(S4) valeurs de seuil. 

5 . Proc^dS de commande suivant la revendication 4 , 
caracterise en ce que la troisieme valeur de seuil (S3) est 
sensiblement egale a 0,3 seconds, 

6 . Procede de commande suivant la revendication 4 ou 
5, caracterise en ce que la quatrieme valeur de seuil (S4) 
est sensiblement egale a 0,7 seconds. 

7. Procede de commande suivant I'une quelconque des 
revendications 1^6, caracterise en ce qu'on limite la 
valeur absolue de la variation moyenne (Alio) du rapport de 
d^multiplication (L) , sur une phase de f onctionnement en 
mode transitoire comprise entre deux changements de modes 
cons^cutifs, a une valeur comprise entre une cinquieme (S5) 
et une sixieme (Sg) valeurs de seuil positives. 

8. Precede de commande suivant la revendication 7, 
caracterise en ce que lors du changement de mode initial de 
la phase de f onctionnement sn mode transitoire, on determine 
le sens de variation du rapport de d^multiplication (L) et : 
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- si le sens de variation est positif^ on affecte 
une premiere et une deuxidme valeurs fixes respect ivement a 
la cincpiidtne valeur de seuil (S5) et a la sixidme valeur de 
seuil (Se) ; 

5 - si le sens de-Vqtrlation est nggatif, on affecte 

une troisi^me et une quatri^me valeurs fixes respectivement 
a la cinquiSme valeur,: de ; seu.li (S5) §. la sixidme valeur 

de seuil (Se) . ' • ' 

9. Precede de conunande suivant la revendication 8, 

10 caracterisS en ce que la premiere valeur fixe est superieure 

a la troisieme valeur fixe, et la deuxidme valeur f ixe . est 

.■I I*.', 
superieure & la quatrieme valeur fixe. 

10. Precede : de. cornmande suivant la revendication 9, 
caracteris§ en CBi]yquB la premidre valeur fixe est 

15 seni^iblement Sgale & 135. . -km/h/lOOO * 

11. Proc6d6 (Jev. cdmmqLii^ suiyaht la revendication 9 V, 

■ • . ou }lb:, caracteris^. en" ce que *ia' deukidme valeur fixe est ^ ' 
sensitplement egale a 80 km/h/lOOO; tr/min. -1 J ) 5 

* . : ■• I ' 

• ' .1:2 . . Proc§d4 de cornmande " siiiyant : 1 ' une quelconqUe des / 

2 0 . revendications 9 §l 11, caracterise | .en i-ce' iljue la troisieme,^' 

valeur fixe/:'est sensibl4ment '•g^alei ^^25. km/h/lOOO tr/min: 

, ' ■ ' ■*'■•■. 

13 Precede de cornmande suivant I'une quelconqu'e des 

revendications 9 a 12 , caracterise en ce que la quatrieme 

valeur fixe est sensiblement egale a 50 km/h/lOOO tr/min. 

25 14, Precede de commande suivant I'une quelconque des 

revendicat.ions 9 S 13 , caracterise en ce que si le mode 
determine est le mode permanent, on limite a chaque instant 
la valeur du rapport ' de^jdSmultiplication <L) dans une plage 
de valeurs centrSes sur une valeur moyenne egale au rapport 

30 de d^multiplicatioh (L) a 1-' instant initial de la phase de 
f onctionnement en mode permanent, augmentee du produit de 
ladite variation moyenne par unite de temps (L' ) , par la 
periode de temps entre ledit instant ' initial et 1 ' instant 
considers, ladite plage 6tant d' amplitude (E> prSdSterminee . 
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15. ProcSdg de commande suiveuit la revendication 14, 
caract§risg en ce que ladite amplitude (E) est sensiblement 
Sgale h 50 tr/min. 

16. ProcSdg de commande suivant I'une quelconque des 
revendications 9 a 15, caracterisi en ce cjue la variable de 
commande d' acceleration (Pi) reprfisente la position de la 
p^dale d' acceleration. 

17. Proc6d6 de commande suivant I'une quelconque des 
revendications 9 k 16, caracterise en ce qu'on estime la 
pente de la route et 1' ensemble de variables comprend la 
valeur de pente estim^e, 

18. Precede de commande suivant la revendication 17, 
caracterise en ce qu'on definit une periode de determination 
de mode, et on determine que le mode de f onctionnement est 
le mode transitoire dans I'un au moins des cas suivsoits : 

- sur ladite periode de determination de mode, la 
variation de la valeur de vitesse (V) et la variation de la 
valeur de pente sont, en valeur absolue, inferieixres k des 
valeurs de seuil respectives predeterminees , et la variation 
de la valeur de la variable de commande d' acceleration est, 
en valeur absolue, superieure a une valeur de seuil 
predetexTninee ; 

- sur ladite periode de detearmination de mode, la 
variation de la valeur de la variable de commande 
d' acceleration et la variation de la valeur de pente sont, 
en valeur absolue, infer ieures 5 des valeurs de seuil 
respectives predeterminees , et la variation de la valeur de 
Vitesse et, en valeur absolue, superieure a une valeur de 
seuil predetermine ; et 

- sur ladite periode de determination de mode, la 
variation de la valeur de la variable de commande 
d' acceleration (Pi) et la variation de la valeur de vitesse 
(V) sont, en valeur absolue, inferieures IL des valeurs de 
seuil respectives predeterminees, et la variation de la 
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valeur de pente est, en valeur absolue, supSrieure k line 
valeur de seuil prSdSterrninSe , 
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